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Dokonczy¢ listy poprzednie, jesli sa zalegtosci.
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1. czystej rotacji [rot(y(,)ﬂ(t)) 01 ], gdzie [(t) = 2t
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2. czystej translacji [103 [172,13] t]

3. potaczenia powyzszych [rot(y(,)ﬁ(t)) L, 2’13]Tt], gdzie ((t) = 2t

Niech transformacja (€ SE(3)) miedzy dwoma uktadami (np. 01 1) jest zadana tak:
Ay = Rot(z, g)Tmns(z, a)Rot(z, —g)Trcms(y, b).

Zaczynajac od uktadu 0 (dowolny), narysowaé kolejne uktady wspétrzednych (tak czy-
telnie jak si¢ da, np. pomijajac jeden z wersoréw, ale niekoniecznie — mozna symulowac
3D w rysunkach), po kazdej z transformacji (czyli po: 1) Rot(z,7/2), 2)Trans(z,a) 3)
Rot(z,—m/2), 4) Trans(y,b). Zwrocié uwage, ze wykonujemy kolejna transformacje wzgle-
dem uktadu otrzymanego z transformacji poprzedniej i wzgledem tego uktadu wersorow.
Potrenowaé¢ zadania analogiczne do poprzedniego wybierajac inne transformacje (moze z
katami «, 7).

Policzy¢ na sobie (bez aptekarskiej precyzji) ile stopni swobody ma reka, gtowa z szyja,
nadgarstek z dlonia, caty cztowiek. Uwaga: wigkszos¢ manipulatorow ma nie wiecej niz 6
stopni swobody.

Gdzie spotykamy pary kinematyczne (przeguby) IV klasy, a gdzie V (pomysleé o szyi,
oku, itp.). Oczywiscie trudno czasem ustali¢ czy przegub jest tej czy innej klasy, gdyz
ruchomo$é¢ wystepuje w dwoch plaszcezyznach. Jesli jedna dominuje to przyjmijmy, ze para
kinematyczna jest V klasy, a gdy sa rownoprawne - to IV klasy.

Dla tabeli parametréw DH postaci
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wyliczy¢ kinematyke A3. Odtworzy¢ uktady wspotrzednych zwiazane z przegubami na pod-
stawie tabeli.

(*) Zastanowi¢ sie dlaczego w kazdym stopniu swobody sa ograniczenia na zakres ruchu
(dla robota, dla cztowieka).

(*) Zastanowic si¢ jakie problemy musiata rozwiaza¢ natura, ktérych nie musza rozwiazywac
konstruktorzy robotéw?

(*) Dla jakich symultanicznych ruchéw R(t), T (t) skretnik w uktadzie przestrzeni jest suma
skretnikéw dla ruchu R(t) i ruchu T'(t) wykonywanych odrebnie? Podaé przyklad.
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